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Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
(3) Inkrementales Positionsmefisystem 

(g) Bei einem inkrementalen Positionsme&system ist eine 
Auswerteeinrichtung (2) mit etnem Absolutwertzahler (4| 
vorgesehen, die auch bei Ausfall der Haupt-Stromversor- 
gung (5) die absolute Position ermittett. Wahrend des 
Ausfalls der Haupt-Stromversorgung wird die Auswerteein- 
richtung (2) mit einer Not-Stromversorgung (6) betrieben. 
Nach Wiederinbetriebnahme der Haupt-Stromversorgung 
(5) warden einem Nachlaufzahter (11) Zahlimpulse (S7 t S8) 
von einem Pulsgeber (10) zugefuhrt, bis der Nachlaufzahler 
(11) den ZShlerstand des Absotutwertzahlers (4) erreicht hat. 
In Abhangigkeit derZahlsignale (S7, S8) werden zwei urn 90° 
gegeneinander phasenverschobene Rechtecksignale (SI 2, 
SI 3) gebildet, die ats Ausgangssignale an der Auswerteein- 
richtung (2) anstehen (Fig. 1). 
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Die Erfindung bctrifft cin inkrementales Positions- 
meBsystem nach dem Oberbegriff des Anspruches 1. 

Derartige PositionsmeBsysteme werden insbesonde- 
re bei numerischen Steuerungen zur Messung der Rela- 
tivlage eines Werkzeuges bezGglich eines zu bearbei- 
tenden Werkstiicks sowie bei KoordinatenmeBmaschi- 
nen eingesetzL 

Bei inkremenialen Langen- oder WinkelmeBsyste- 
men wird eine gitterartige inkrememale MeBteilung mit 
einer Abtasteinrichtung abgetastet und periodische 
Analogsignale erzeugt Aus den periodischen Analogsi- 
gnalen werden Rechtecksignale gebildet die einem Vor- 
/Ruckwartszahler zugefQhrt werden. Der Zahlerstand 
gibt die Relativlage der zu messenden Objekte an. Bei 
Ausfall der Stromversorgung geht der Zahlerstand und 
somit die Kenntnis der momentanen Relativlage verlo- 
ren. Beim Stand der Technik muB nach einem Stromaus- 
fall eine Referenzmarke angefahren werden, dessen Ab- 
solutposition bekannt isL Beim Oberfahren dieser Refe- 
renzmarke wird der Vor-/Ruckwartszahler auf einen 
vorgegebenen Wert gesetzt und die Messung muB neu 
begonnen werden. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein inkre- 
mentales PositionsmeBsystem so auszubilden, daB es 
storungssicher und stromsparend arbeitet und nach ei- 
nem Ausfall der Haupt-Stromversorgung die absolute 
Relativlage zwischen den zu messenden Objekten 
schnell ausgeben kann. 

Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB durch die 
kennzeichnenden Merkmale des Anspruches 1 gelost 

Die mit der Erfindung erzielten Vorteile besiehen ins- 
besondere darin, dafl nach einem Ausfall der Haupt- 
Stromversorgung die Relativlage wieder exakt vorliegt 
und mit einfachen Mitteln zahlend an eine externe Ein- 
heit weitergegeben werden kann. Das Interface der ex- 
ternen Einheit kann daher einfach aufgebaut sein. 

Vorteilhafte Ausbildungen der Erfindung entnimmt 
man den Unteranspruchen. 

Ein Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung wird anhand 
des in Fig. 1 gezeigten Blockschaltbild naher erlautert 

Es zeigt schematisch eine an sich bekannte Abtastein- 
richtung 1 zur Abtastung der Teilung eines Teilungstra- 
gers. Die Abtasteinrichtung 1 gibt zwei urn 90° gegen- 
einander phasenverschobene analoge Abtastsignale Si, 
S2 an eine Auswerteeinrichtung 2 ab. In Abhangigkeit 
der Bewegungsrichtung zwischen den zwei zu messen- 
den Objekten werden in einem Richtungsdiskriminator 
3 aus den zwei phasenverschobenen analogen Abtastsi- 
gnalen Si, S2 Zahlsignale S3, S4 gebildet 

Die Auswerteeinrichtung 2 enthait weiterhin einen 
Absolutwertzahler 4, dem laufend die Zahlsignale S3, S4 
zugefQhrt werden. Dieser Absolutwertzahler 4, der 
Richtungsdiskriminator 3 und die Abtasteinrichtung 1 
werden laufend mit Strom versorgt, diese Stromversor- 
gung kann beispielsweise besonders sparsam getaktet 
betrieben werden. Durch die laufende Stromversorgung 
ist garantiert, daB der Zahlerstand des Absolutwertzah- 
lers 4 immer der aktuellen Relativlage entspricht und 
bei Bedarf ausgegeben werden kann. 

Die Stromversorgung besteht aus einer Haupt- 
Stromversorgung 5 sowie einer Not-Stromversorgung 
6. Beidc Stromversorgungen 5 und 6 liegen an einer 
Uberwachungseinrichtung 7 an. Diese Oberwachungs- 
einrichtung 7 pruft laufend den Spannungspegel der 
Haupt-Stromversorgung 5. sobald der Spannungspegel 
einen vorgegebenen Wert unterschreitet, wird von der 
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Haupt-Stromversorgung 5 auf die Not-Stromvers r- 
gung 6 umgeschaltet Die Haupt-Stromversorgung 5 ist 
beispielsweise in einer numerischen Steuerung 8 inte- 
griert und die Not-Stromversorgung € kann eine Batte- 
5 rie oder ein Speicherkondensator sein. Die Not-Str m- 
vers rgung 6 ist im gezeigten Beispiel ebenfalls in der 
numerischen Steuerung 8 enthalten. 

Mit Hilfe der verschiedenen Betriebsarten soil nun 
der weitere Aufbau des inkremenialen PosiuonsmeBsy- 
io stems erlautert werden. 

A) Normalbetrieb 

Normalbetrieb bedeutet, daB die Haupt-Stromver- 
15 sorgung 5 in Betrieb ist und einen Spannungspegel 
oberhalb des vorgegebenen Wertes aufweist Die Uber- 
wachungseinrichtung 7 erkennt den Normalbetrieb und 
liefert ein Anzeigesignal S5 an eine Steuerlogik 9. Die 
Steuerlogik 9 aktiviert Qber das Steuersignal S6 einen 
20 Pulsgeber 10, der in Abhangigkeit des Zahlerstandes des 
Absolutwertzahlers 4 richtungsabhangige Zahlsignale 
S7, S8 an einen Nachlaufzahler 11 abgibt Die Zahler- 
stande des Absolutwertzahlers 4 und des Nachlaufzah- 
lers 11 werden mittels eines Komparators 12 laufend 
25 miteinander verglichen und der Komparator 12 veran- 
laBt den Pulsgeber 10 mittels des Steuersignals S9 solan- 
ge Zahlersignale S7, S8 in Form von Vor- oder Ruck- 
warts-Zahlimpulsen an den Nachlaufzahler 11 abzuge- 
ben, bis beide ZShlerstande gleich sind. 

Dem Nachlaufzahler 11 ist eine Einrichtung 13 nach- 
geordnet, die in Abhangigkeit der zugefiihrten Zahlsi- 
gnale S7.S8dieAusgangssignaleS10.su des Nachlauf- 
zahlers in zwei urn 90° gegeneinander phasenverscho- 
bene Rechtecksignale S12, S13 wandelt Diese Recht- 
35 ecksignale S12, S13 stehen am Ausgang der Auswerte- 
einrichtung 2 an und werden im gezeigten Beispiel der 
numerischen Steuerung 8 zugefQhrt und in einem exter- 
nen Zahler 14 richtungsabhangig gezahlt Die Einrich- 
tung 13 kann auch dem Pulsgeber 10 nachgeordnet sein 
40 und aus den Zahlsignalen S7, S8 zwei urn 90° gegenein- 
ander phasenverschobene Rechtecksignale S12,S13 bil- 
den, 

Es ist ersichtlich, daB im Normalbetrieb alle Bausteine 
des inkrementalen PositionsmeBsystems mit Strom ver- 
45 sorgt werden mUssen. 

Wird der Zahlerstand des Absolutwertzahlers 4 Null, 
so wird vom Absolutwertzahler 4 ein Nullsignal S21 an 
die Steuerlogik 9 geleitet und bei gleichzeitigem Auftre- 
ten eines Referenzsignals S18 ein Nullimpuls S15 von 
so der Auswerteeinrichtung 2 an den Zahler 14 geleitet, der 
daraufhin auf einen vorgegebenen Wert gesetzt wird 

B) Notbetrieb 

55 Notbetrieb bedeutet. daB der Spannungspegel der 
Haupt-Stromversorgung 5 unter einen vorgegebenen 
Wert gefallen ist In diesem Zustand werden zumindest 
die Abtasteinrichtung 1, der Richtungsdiskriminator 3, 
der Absolutwertzahler 4 die Oberwachungseinrichtung 
60 7 und die Steuerlogik 9 mit Strom versorgt Die Ober- 
wachungseinrichtung 7 liefert ein Anzeigesignal S5 an 
die Steuerlogik 9, welche den Pulsgeber 10 uber das 
Steuersignal S6 auBer Betrieb setzt Das Anzeigesignal 
S5 kann auch direkt zum Pulsgeber 10 geftthrt sein und 
65 ihn auBer Betrieb setzen. 

Im Notbetrieb stehen am Ausgang der Auswerteein- 
richtung 2 keine Rechtecksignale S 12, S13 an. 
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C) Wiederanlegen der Haupt-Stromversorgung 

Sobald von der Oberwachungseinrichtung 7 erkannt 
wird. daO die Spannung der Haupt-Stromversorgung 5 
wieder den vorgegebenen Spannungspegel erreicht 
oder uberschritten hat, wird vom Notbetrieb auf den 
NormaJbetrieb umgeschaltet Dabei werden folgende 
Schritte durchgefuhrt: 

— die Oberwachungseinrichtung 7 liefert ein An- 
zeigesignal S5 zur Steuerlogik 9; 

— die Steuerlogik 9 liefert ein Resetsignal S14 an 
den Nachlaufzahler 11, der dadurch auf Null ge- 
setzt wird; 

— Ausgabe eines synthetisch erzeugten Nullimpul- 
ses S15 von der Auswerteeinrichtung 2 an den Zah- 
ler 14 der numcrischen Steucrung 8, wodurch die- 
ser Zahler 14 auf einen bestimmten Wert gesetzt 
wird; 

— Aktivieren des Pulsgebers 10 und somit Starten 
des Nachlaufzahlers 11; 

— Abgabe von urn 90° gegeneinander phasenver- 
schobenen Rechtecksignalen S12, S13 aus der Aus- 
werteeinrichtung 2 zum Zahler 14, bis der Kompa- 
rator 12 den Gieichstand zwischen dem Absolut- 
wertzahler 4 und dem Nachlaufzahler 11 festge- 
stellt hat 

Mit diesem inkrementalen Positionsmeflsystem ist es 
besonders einfach, an beliebiger Stelle eine absolute 
Nullposition zu setzen. Wird beispielsweise als Tei- 
lungstrager ein LangenmaBstab mit mehreren Refe- 
renzmarken verwendet, so kann einer beliebigen Refe- 
renzmarke die absolute Nullposition zugeordnet wer- 
dea Hierzu wird bei Ablesung dieser ausgewahlten Re- 
ferenzmarke der Absolutwertzahler 4 und der Nach- 
laufzahler 11 mittels des Resetsignals S16 auf Null ge- 
setzt Die Auswahl deir Referenzmarke kann dadurch 
erfolgen, daO an der Steuerlogik 9 ein Bezugssignal S17 
anliegt das mit dem Referenzsignal S18 logisch UND- 
verknflpft wird. Das Bezugssignal S17 wird vorzugswei- 
se durch Antasten einer Bezugskante erzeugt Das Re- 
setsignal S16 wird also nur dann abgegeben, wenn 
gleichzeitig das Bezugssignal S17 und das Referenzsi- 
gnal S18 an der Steuerlogik 9 anstehen. 

Der Zahler 14 der numerischen Steuerung 8 wird 
beim Setzen bzw. beim Erkennen der absoluten Nullpo- 
sition auf einen bestimmten Wert gesetzt, der vorzugs- 
weise auch Null ist Der Wert kann aber audi von Null 
abweichen, wenn die absolute Nullposition der numeri- 
schen Steuerung 8 nicht mit der absoluten Nullposition 
des PosttionsmeBsystems ubereinstimmt 

Das gleiche Verfahren ist beim Abtasten einer Teil- 
scheibe mit einer Referenzmarke anwendbar. Hter wird 
die Referenzmarke nach einer bestimmten Anzahi von 
Umdrehungen beim Auftreten des Bezugssignals SI 7 
als absolute Nullposition festgelegt 

Der Absolutwertzahler 4 besteht vorzugsweise aus 
zwei Zahlern. Bei Verwendung eines Drehgebers als 
Positionsmeflsystem ist ein Zahler zur Erfassung der 
Umdrehungen und ein Zahler zur Erfassung der Posi- 
tion innerhalb einer Umdrehung vorgesehen. Bei Lan- 
genmeBsystemen kann mit dem ersten Zahler die An- 
zahi der Referenzmarken und mit dem zweiten Zahler 
die Position zwischen den Referenzmarken erfaBt wer- 
den. 

Es wurde bereits ausfuhrlich erlautert daB mittels des 
Anzeigesignals S5 die Betriebsart von der Oberwa- 
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chungseinrichtung 7 zur Steuerlogik 9 gemeldet wird. 
Wenn die Oberwachungseinrichtung 7 Normalbetrieb 
erkennt, wird von der Steuerlogik 9 und s mit von der 
Auswerteeinrichtung 2 ein Bereitschaftssignal S19 zur 
5 numerischen Steuerung 8 geleitet Die numerische 
Steuerung 8 oder der Zahler 14 meldet ebenfalls der 
Auswerteeinrichtung 2, mit dem Bereitschaftssignal S20 t 
wenn Bereitschaft zum Empfang der phasenversch be- 
nen Rechtecksignale S12, S13 besteht Besonders vor- 
io teilhaft ist es. wenn auf Normalbetrieb nur dann umge- 
stellt wird, wenn die Bereitschaftssignale S19 und S20 
anstehen. dabei kdnnen beide Bereitschaftssignale S19 
und S20 an einer Signalleitung anstehen. Diese Signal- 
leitung wird somit bidirektional z. B. mittels einer Open 
is Collector-Schaltung betrieben. 

PatentansprQche 

1. fnkremen tales Positionsmeflsystem zur Messung 
20 der Relativlage zweier Objekte, bei dem die Tei- 
lung eines Teilungstragers von einer Abtasteinrich- 
tung zur Erzeugung zueinander phasenverschobe- 
ner periodischer Abtastsignale abgetastet wird und 
die Abtastsignale einer Auswerteeinrichtung zur 
25 Bildung von ZahJsignalen zugefuhrt werden, da- 
durch gekennzeichnet daB die Auswerteeinrich- 
tung (2) und die Abtasteinrichtung (1) an einer 
Haupt-Stromversorgung (5) und an einer Not- 
Stromversorgung (6) anliegen, daB eine Oberwa- 
30 chungseinrichtung (7) vorgesehen ist, die die Span- 
nung der Haupt-Stromversorgung (6) pruft und bei 
Unterschreiten eines vorgegebenen Spannungs- 
wertes die Auswerteeinrichtung (2) von Normalbe- 
trieb auf Notbetrieb umschaltet wobei im Normal- 
35 betrieb und im Notbetrieb die Abtastsignale (Si, 
S2) einem Richtungsdiskriminator (3) zur Bildung 
von Zahlsignalen (S3, S4) zugefuhrt werden und die 
Zahlsignale (S3, S4) in einem Absolutwertzahler (4) 
richtungsabhangig gezahlt werden. daB dem Abso- 
40 1utwertzahler(4) Bausteine (10, 11, 12, 13) zugeord- 
net sind, die nur im Normalbetrieb aktiv sind und in 
Abhangigkeit des Zahlerstandes des Absolutwert- 
zahiers (4) zueinander phasenverschobene Recht- 
ecksignale (S12, S13) bilden und an den Ausgang 
45 der Auswerteeinrichtung (2) anlegen, daB im Not- 
betrieb diese Bausteine (10, 11, 12, 13) inaktiv sind 
und am Ausgang der Auswerteeinrichtung (2) keine 
phasenverschobenen Rechtecksignale (S12, S13) 
anstehen. 

so 2. Inkrementales Positionsmeflsystem nach An- 
spruch 1, dadurch gekennzeichnet, dafi auf Normal- 
betrieb nur dann umgesteltt wird, wenn an der Aus- 
werteeinrichtung (2) zusatzlich ein Bereitschaftssi- 
gnal (S20) von einer externen Einrichtung (8, 14) 
55 anliegt, wobei der externen Einrichtung (8, 14) die 
Rechtecksignale (S12, S13) zufuhrbar sind 
3. Inkrementales PosittonsmeBsystem nach An- 
spruch I oder Z dadurch gekennzeichnet daB dem 
Absolutwertzahler (4) ein Nachlaufzahler (11) zu- 
60 geordnet ist, dem Zahlsignale (S7. S8) von einem 
Pulsgeber (10) zufuhrbar sind, daB in einem Konv 
parator (12) der Zahlerstand des Absolutwertzah- 
lers (4) mit dem Zahlerstand des Nachlaufzahlers 
(11) vergleichbar ist und daB dem Nachlaufzahler 
65 (11) oder dem Pulsgeber (10) eine Einrichtung (13) 
nachgeschaltet ist, die aus den Ausgangssignalen 
(S10. Sit) des Nachlaufzahlers (4) oder aus den 
Zahlsignalen (S7 f S8) des Pulsgebers (10) zwei zu- 
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einander phasenverschobene Rechtecksignale 
(S12,S13)bilden kann. 

4. Inkrementales P sitionsmeBsystem nach An- 
spruch 3, dadurch gekennzeichnet, daB eine Urn- 
schaltung vom Notbetrieb zum Normalbetrieb er- 5 
folgt, wenn die Obcrwachungseinrichtung (7) er- 
kennt, daB die Haupt-Stromversorgung (5) den vor- 
gegebenen Spannungswert wieder erreicht oder 
uberschritten hat, daB nach der Umschaltung der 
Pulsgeber (10) Zahisignale (S7, S8) in Abhangigkeit 10 
des Vergleichsergebnisses zwischen dem Zahler- 
stand des Nachlaufzahlers (11) und des Absolut- 
wertzahlers (4) an den Nachlaufzahler (11) abgibt 
und diese Zahisignale (S7, S8) oder die Ausgangssi- 
gnale (S10, S11) des Nachlaufzahlers (11) der Ein- t5 
richtung (13) zur Bildung der zwei um 90° gegen- 
einander phasenverschobenen Rechtecksignale 
(S12,S13)zufuhrt 

5. Inkrementales PositionsmeBsystem nach einem 
der Anspruche I, 2, 3 oder 4. dadurch gekennzeich- 20 
net, daB die Auswerteeinrichtung (2) eine Steuerlo- 
gik (9) enthalt, der ein Anzeigesignal (S5) von der 
Uberwachungseinrichtunjg (7) zugefOhrt wird, wel- 
ches anzeigt, ob auf Normal- oder Notbetrieb um- 
gestellt ist 25 

6. Inkrementales PositionsmeBsystem nach An- 
spruch 5, dadurch gekennzeichnet daB bei Erken- 
nen einer Umschaltung von Not- auf Normalbe- 
trieb dem Nachlaufzahler (11) ein Resetsignal (S14) 
zum Nullsetzen zugefuhrt wird und der Pulsgeber 30 
(10) durch ein Steuersignal (S6) aktiviert wird. 

7. Inkrementales PositionsmeBsystem nach An- 
spruch 5, dadurch gekennzeichnet, daB die Steuer- 
logik (9) bei Erkennen einer Umschaltung von Nor- 
mal- auf Notbetrieb dem Pulsgeber (10) ein Steuer- 35 
signal (S6) zum Stoppen des Pulsgebers (10) zu- 
fuhrt 

8. Inkrementales PositionsmeBsystem nach einem 
der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Steuerlogik (9) Referenzsignale 40 
(S18) und ein Bezugssignal (S17) zuftihrbar sind, 
daB bei gleichzeigtigem Auftreten eines Referenz- 
signals (S18) und des Bezugssignals (S17) ein Reset- 
signal (S16) zum Nullsetzen an den Absolutwert- 
zahler (4) und an den Nachlaufzahler (11) abgege- 45 
ben wird. 

9. Inkrementales PositionsmeBsystem nach An- 
spruch 8, dadurch gekennzeichnet, daB bei gleich- 
zeigtigem Auftreten eines Referenzsignals (S18) 
und des Bezugssignals (SI 7) ein Nullimpuls (S15) 50 
von der Auswerteeinrichtung (2) abgegeben wird. 

10. Inkrementales PositionsmeBsystem nach An- 
spruch 9, dadurch gekennzeichnet, daB dieser Null- 
impuls (S15) einem externen Zahler (14) zugefuhrt 
wird, der daraufhin auf einen vorgegebenen Wert 55 
gesetzt wird. 

11. Inkrementales PositionsmeBsystem nach einem 
der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB am Ausgang der Auswerteeinrich- 
tung (2) ein Nullimpuls (S15) zum Setzen eines ex- eo 
ternen Zahlers (14) ansteht, wenn an der Auswerte- 
einrichtung (2) ein Referenzsignal (S18) der Abtast- 
einrichtung (1) anliegt und gleichzeitig der Absolut- 
wertzahler(4)den Zahlerstand Null aufweist 

12 Inkrementales PositionsmeBsystem nach An- 6 s 
spruch 10, dadurch gekennzeichnet, daB der exter- 
ne Zfihler (14) einer numerischen Steuerung (8) zu- 
geordnet ist, und daB der Steuerung (8) von der 
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Auswerteeinrichtung (2) ein Bereitschaftssignal 
(S19) zufQhrbar ist, welches angibt, ob Not- oder 
Normalbetrieb vorliegt 

13. Inkrementales PositionsmeBsystem nach An- 
spruch 3, dadurch gekennzeichnet. daB folgende 
Verfahrensschritte durchgefUhrt werden, nachdem 
erkannt wurde, daB nach dem Notbetrieb die Span- 
nung der Haupt-Stromversorgung (5) den vorgege- 
benen Spannungspegel wieder erreicht hat und zu- 
satzlich das Bereitschaftssignal (S20) von der exter- 
nen Einrichtung(8, 14)geliefert wird: 

a) die Oberwachungseinrichtung (7) liefert ein 
Anzeigesignal (S5) an eine Steuerlogik (9); 

b) die Steuerlogik (9) liefert ein Resetsignal 
(S14) an den Nachlaufzahler (II), der dadurch 
auf Null gesetzt wird; 

c) Ausgabe eines Nullimpulses (S15) von der 
Auswerteeinrichtung (2) zur externen Einrich- 
tung(8, 14); 

d) Aktivieren des Pulsgebers (10) und Starten 
des Nachlaufzahlers (11); 

e) Bildung von zwei um 90° gegeneinander 
phasenverschobenen Rechtecksignalen (S12, 
S13) bis der Zahlerstand des Nachlaufzahlers 
(11) den Zahlerstand des Absolutwertzahlers 
(4) erreicht hat 

14. Inkrementales PositionsmeBsystem nach An- 
spruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB tm Notbe- 
trieb die Abtasteinheit (1) und die Auswerteeinrich- 
tung (2) getaktet betrieben werden. 
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phase shifted periodic detection signals which are fed to an evaluation 
device (2) to form counter signals. 

The evaluation and detection devices are connected to main (5) and 
standby (6) power supplies. When the monitored main supply voltage 
falls below a defined threshold the evaluation device is switched over 
to standby mode. An absolute value counter (4) contains components 
(10-13) which are only active in normal mode to generate mutually phase 
shifted rectangular output signals (S12,S13). Control logic (9) 
activates a pulse generator (10) delivering signals to a counter (11) 
in dependence on the results of the absolute value counter (4) . The 
counter's results are compared (12) continuously. 

ADVANTAGE - Low power consumption. (5pp Dwg.No.l/l) 
Abstract (Equivalent) : DE 4011411 C 

The incremental position measuring system includes a main power 
supply and an emergency power supply for signal processing and scanning 
units used for evaluating a graduated scale. The voltage of the main 
power supply is checked and the emergency supply switched on when a 



threshold value is passed. 

In normal and emergency operation, the scanning signals (S1,S2) are 
fed to a direction discriminator (3) for generating count signals 
(S3,S4) which are counted in an absolute counter (4). A tracking 
counter receives count signals in normal operation until the count is 
equal to the absolute count. A phase-shifted rectangular signal 
(S12,S13) is generated in normal operation, depending on the absolute 
count and tracking count, and is fed to an external unit (8,14). 

USE/ ADVANTAGE - For measuring relative position of tool, or for 
coordinate measuring machine. Reduced power consumption. Allows 
absolute position detection after power supply failure / interruption. 

Dwg.1/1 

Abstract (Equivalent) : EP 451505 B 

Incremental position measuring system for measuring the relative 
position of two objects, in which the division of a division carrier is 
scanned by a scanning device in order to generate periodic scanning 
signals which are phase -offset to one another, and the scanning signals 
are passed to an evaluation device in order to form counter signals, 
the evaluation device and the scanning device being connected to a main 
voltage supply and also to an emergency voltage supply, and a 
monitoring device is provided which monitors the voltage of the main 
voltage supply and, when the said main supply falls below a 
predetermined voltage value, the evaluating device switches over from 
normal operation to emergency operation, characterised in that in 
normal and in emergency operation, the scanner signals (SI, S2) are 
passed to a direction discriminator (3) in order to form the counter 
signals (S3, S4) are counted in dependence on direction in an 
absolute -value counter (4) , in that there is associated with the 
absolute -value counter (4) a tracking counter (11) , to which counter 
signals (SI, S8) may be passed exclusively during normal operation 
until its counter condition is equal to the counter condition of the 
absolute value counter (4) , and in that, exclusively during normal 
operation, a device (13), in dependence on the counter conditions of 
the absolute-value counter (4) and of the tracking counter (11) , forms 
phase-offset square wave signals (S12, S13) which appear at the output 
of the evaluating device (2) , and may be passed to an external device 
(8, 14) . 

(Dwg.1/1) 

Abstract (Equivalent) : US 5131017 A 

The evaluation device is operated by means of an emergency power 
supply while the main power supply is out. Following the restoration of 
the main power supply, counting pulses are supplied to a follow-up 
counter (11) by a pulse emitter, until the follow-up counter has 
reached the counter reading of the absolute value counter. 

Two rectangular signals, which are phase-shifted by 90 deg. in 
relation to each other, are formed as a function of the counting 
signals, which are present at the evaluation device in the form of 
output signals. 

USE/ADVANTAGE - An evaluation device with an absolute value 
counter provided in an incremental position measuring system, which 
determines the absolute position even in case of loss of the main power 
supply. 
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